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RoboCup SSLにおける中間目標点を用いた移動時間推定法に関する研究 













RoboCup SSL では RRT を用いた経路生成が一般的である。
アルゴリズムの概要を以下に示す[1]。また、Step 1～5
の概念図を図 1に示す。 
Step 1. RRT木を初期化し、根を現在点として目標点を   
与える。 
Step 2. フィールド内にランダムに点を配置し、その点 
に最も近い点を RRT木の中から求める。 
Step 3. 求めた点から配置した点へ枝を伸ばし、その上 
に等間隔で点を配置する。配置した点が障害物 
と衝突しなければ木に追加する。 
Step 4. Step 2、Step 3を繰り返し、目標点に十分近い 
点が見つれば、これを新たな目標点とする。 
Step 5. 不要な枝を刈り取り、障害物に衝突せず移動で 
きる現在点から最も遠い点を中間目標点とし移 
動を開始する。 
















































[1] J. Bruce and M. Veloso, “Real-Time Randomized 
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図 2 フィールド上の経路 1 および 2 
表 1 実験結果 
  
移動時間(誤差割合) 
経路 1の場合 経路 2の場合 
実際(真) 2.8 s 1.6 s 
従来法での推定 1.9 s (33%) 0.9 s (48%) 
提案法での推定 
(中間目標点数:1) 
2.4 s (18%) 1.4 s (24%) 
提案法での推定 
(中間目標点数:2) 
2.6 s (12%) ― 
 
